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«MEJORM PARA ELEVADOR DE PASAJEROS O CAR6A CON 
BASE AL USO DE CADENAS, COOTRAPESCSS Y SERVOMOTORES" 



A NTECEDENTBS DE l A INVENCl6ia. 

Desde la • invenci6n de los elevadores hace 
aproximadamente 125 afios, se han cbnstruido elevadores tanto 
de personas. como de-carga dentro de tres categorias: la 
priraera que a.n sigue siendo la m.s usada es la de elevadores 
equipados con cables met^licos y . sistemas motrices 
el^ctricos; la segunda (con limitaciones de altura) es la de 
elevadores que usan pistones hidr^ulicos bien sea de pist6n 
simple o telescopico; y la tercera (con mayores restricciones 
de carrera) los que usan tornillos bien sea en forma dxrecta 
o indirecta. Cada uno de estos elevadores tiene aplicacxones. 
especificas en donde su uso puede ser recomendable . Las 
primeras dos clasif icaciones pueden.tener variantes de usarse 
■ con- contrapesos que reducen en forma signif icativa el tamafio 
de los equipos motrices y los vuelve m^s eficientes. 

En los elevadores equipados con cables tractores, 
el contrapeso es una parte muy importante y por lo general se 
usa como norma que 6ste sea de aproximadamente el 60% del 
peso de la cabina, puesto que xaayores contrapesos traerian 
problemas de estabilidad durante los procesos de frenado toda 
vez que se usan en circuitos abiertos el^sticos, es decir que 



solo coneotan a la cabina y al contrapeso por la parte 
superior; exijiendo que la cabina ten,a como diseflo una mayor 
inercia que el contrapeso para evitar tirones ■ durante el 
proceso de .renado. .1 elevador de 



proceso de rrenduw. «^ 

5 los cables de tracci6n por cadenas metilicaa, de .gual forma 
sustituye la polea tractora por catarina_s^per_^a^3 lo 
Hace mediante un circuito cerrado. es decir ^ 
debajo, con lo que =e aaegura una mayor estabilidad del 
sistema de tracci6n. 

I.OS elevadores de cables adolecen del defecto de 
,ua los cables tlenen un estiramiento de alrededor del 2» de 
su lo„,itud que es inherente al proplo estiramiento de los 
alambres de acero y a la £ormaci6n del torcido de lo, cables 
.5 .trefilado,, que al tener una tensi6n adelqa.an - JJ"*^ , 
.el cable en forma temporal, pero con una tendencia de 
deformaci6n permanente. El estiramiento 
cables iunto con el doblez de los mismos - 
tracci6n y la polea deflectora producen la fat.ga del cable 
20 por lo cual se tienen que usar coeficientes de sequrrdad nuy 
altos ( 10 a 1 ). A3i tambiin las poleas tractoras por lo 
qeneral tienen ranuras multiples con la forma del trefilado 
del cable para asequrar una mayor tracci6n y ev.tar el 
deslizamiento. Sin «*arqo estas ranuras obedecen a la forma 
„ del cable no estirado por lo que cuando .ste ha ced^do e 
n«™an*-ft de fricci6n ocasionando desgaste 
convierte en un elemento ae itJ-t-v-xw 

entre el cable y la polea. 

LOS constantes estiramientos de los cables de 
30 tracci6n traen como consecuencia desajustes en las paradas 
del elevador, con mayores necesidades de mantenimiento . 



El sistema de tracci6n aqui propuesto permite el 
uso de contrapesos muy grandes, sin que se tenga 
inestabilidad durante los procesos de frenadp, en virtud de 
que se trata de un circuito cerrado no el^stico, lo que 
permite. un mejor balance entre el peso de la cabina y el peso 
del contrapeso, pero ademis nos pernvite incrementar este 
tiltimo hasta el 50 % adicional de la carga que se pretende 
transportar verticalmente, con lo que se requiere una menor 
potencia el6ctrica para obtener el movimiento a la velocidad 
requerida . 

Por lo general- los equipos de tracci6n de los 
elevadores . de cables estin constituidos por motores 
el^ctricos acoplados a reductores de velocidad txpo 
helicoidal, que reducen la velocidad del motor e incrementan 
el torque en la flecha de salida que se acopla a la polea 
tractora. Por la naturaleza de disefto y fabricaci6n estos 
reductores de velocidad tienen eficiencias de alrededor de 
80%, con un desgaste progresivo en virtud de que trabajan por 
fricci6n de un pifl6n contra una corona. Este tipo de 
reductores ademAs requiere constants mantenimiento, para 
. evitar el incremento de los coeficientes de friccion en forma 
estrepitosa. 

Los motores de los elevadores por lo general son 
elfectricos, bien sea de corriente continua ode corriente 
alterna por lo general de dos velocidades. En la actualidad 
en aplicaciones de elevadores para grandes alturas se usan 
motores de frecuencia variable para proporcionar una mayor 
suavidad durante los arranques y paros mediante el uso de 
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inversores de corriente. El elevador de esta invenci6n usa 

uno, dos o hasta cuatro servomotores que se aooplan a 

„ductore= de velooidad tipo planetario, que a su vex glran 

las oatarlnas tractoraa que hacen qlrar a las cadenas 

5 tractcas que eleven o bajan tanto a la cabina del elevador 

como al contrapeso. El hecho de user servomotores, tiene los 

beneficios de que se trata de. equipos ^otrlces pre- 

proqraMables, que tienen .ejores caracteristlcas ^ 

„eca„lcas para arranques y paroa frecuentes, son -4s 

,0 compaotos, son de velocidad variable, totalmente exactos, se 

puede proqramar el n^ero de vueltas que deben girar el 

tien^o o la distancia de a=eleracl6n o desacelera=i6n, el par 

„ tcrque m4.1»o, son reversibles. tienen frenado 

contraelectromotrlz y no, proporcionan una retroali^entacxon 

4.=«..!oT,i-o a trav6s de su servo amplif icador y 
15 de todo el comportamiento a traves 

el codificador. 

LOS elevadores tradicionales est^n controlados per 
circuitos integrados con microprocesadores que reciben las 
20 seflales de sensores de tipo inductivo o nvicroselectores que 
establecen llamadas o posiciones relativas de la cabina. Los 
circuitos integrados, se encuentran programados para llevar a 
cabo las secuencias de operaci6n que consisten en subir, 
bajar (con la aplicaci6n de dos velocidades o velocidad 
25 variable), renivelar, abrir y cerrar puertas . El elevador de 
esta invenci6n modifica ei sistema de control al adoptar las 
ventajas que ya son inherentes a los servomotores, que al ser 
motores inteligentes tienen integrados los codificadores y 
los servoamplificadores, mediante los cuales se proporciona a 
30 los propios servomotores el arranque, la aceleraci6n, la 
velocidad de operaci6n, el nt^ero de vueltas que debe 



trabalar, .1 torque programado, la ae=aceleraci6n y el paro,. 

exactc de la ope«ci6n y el e=tado o pcs.c.6n final del 
servomotor. Per lo tanto, eh este caso no se requxere la 
:Lxi.acl6n de sensores externo., slendo todo el sxa e„a d 
control de lo. servo.otores Intrlnseco. Para controlar los 

— rilZL^TlI^L ^enT-ia. 

rrn^te": — te. se use un »=<>n^"-do 1. loo 

y.^c." (PLC) para procesar las . senales dxgxtales 

programable (PLC), para y n . -, Aaica programable 

en la programaci6n . 



nitaeMPClda T-ns DIBDJ03 

^ «• 1 , -eatra una vl.ta iso„.trlca de 

20 los prmcipales elenentos de un elevador con un solo e<,u.po 
de tracci6n de la parte superior. 

riGUBA 2, muestra uh acercamiento de la parte 
superior del e.uipo .otriz de 1. 1 con el prop6sito 

25 de resaltar los detalles de 4stos. 

^ostrando los prlncipales e,ulpos <^e i-""-;;"' ^" 
control de lo, .ovimlentos de operacl6n del elevador. 

" WGOBI. H- 4 , muestra una vi.ta isom^trica de 
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los principales elementos de un elevador con dos equipos de 
tracciSn en la parte superior; 

LA FISOEA N- 5 , muBstra una vista isom4trica de 
los principales elementos- de un elevador con cuatro equipos 
de tracci6n, dos ublcados en la parte superior y dos en la 
parte inferior. 

lA FIGDFA H- 6. muestra un diagrama de . bloques 
nostrando los principales equipos que intervienen en el 
control de los movimlentos de operaci6n del elevador con dos 
sistemas de tracci6n. 

1* nOORA H- 1. """estra un diagrama de bloques 
^strando los principales equipos que intervienen en el 
control de los .ovimientos de operaci6n del elevador con 
cuatro sistemas de tracci6n. 

D ESCRIBCIOM PETALIADA nP. lA INVENCION 
MODALIDAD PBEPBRIDA BN REFERENCIA A LA FIG. N" 1 

El elevador de pasajeros o carga con base al uso de 
cadenas, contrapesos y servomotores de esta invencion se 
encuentra referido a LAS FIGURAS No. 1 y 3, y consta de las 
siguientes partes: Una cabina del elevador (1) constituxda 
per una plataforma y un marco de seguridad de tipo 
estructural (44), en cuya parte superior ser^n acopladas las 
cadenas de tracci6n (3). Las paredes de la cabina del 
elevador no se muestran en la figura con el prop6sito de 
mostrar los elementos que quedarian detris de ella 
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cabina del elevador asciende y desciende, desliz^ndose 
verticalmente sobre unos rieles laterales (2) sobre los que 
corren cuatro zapatas deslizantes • o guias de rodajas (no 
niostradas en los dibujos) , que van firmemente atornilladas a 
5 los cuatro vertices del marco de seguridad (44) de la cabina 
del elevador (1) . 

En el puente superior del marco de seguridad (44) 
del elevador se encuentran conectadas dos cadenas paralelas 
LO de eslabones de acero (3) que sustituyen a los tradicionales 
cables tractores de acero. de los elevadores. Dlchas cadenas 
■ tienen •la ventaja de tener un radio de doblez mucho mas. 
reducido que el que s. usa normalmente para los cables de 
acero de tracci6n, ademis de que tienen coeficientes de 
15 estiramlento inferiores a los nomalmente encontrados en los 
cables de acero, asi ta-d^iin proporciohan coeficientes de 
seguridad superiores. Actualmente existe una variedad muy 
grande de tipos de cadenas de tran=nisl6n en el mercado 
dependiendo del tipo.de uso que se le va a otorgar e 
20 incluyendo aquellos tipos de cadenas que no requxeren 
. lubricacl6n pues se encuentran manufacturadas con netales 
prelubricados. Las cadenas suben hasta una catarina (4) de 
.traoci6n que se encuentra montada sobre una flecha horizontal 
,5, y dos chumaceras (6) en sus extremes. I.a catarina va 
25 fijamente acoplada a la flecha de tracci6n mediante cuftas o 
cualquier otro aditanento que no permita el deslizamiento con 
la flecha tractora. En un extreme de la flecha. tractora, 
4sta se acopla al reductor de velocidad • mediante un cople (7) 
que tiene el objetivo de absorber cualquier desalineamlento 
30 lineal o angular con la flecha de salida del reductor de 
velocldad (8). Acoplado directamente al reductor de 
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velocldad (8) qu« « de tipo planetario, va un servorooto. 
(9), que en conjunto representan la parte mottiz de todo el 
elevador. Todo este conjunto deber* ir montado aobre una 
placa base ,41) que tenga suficiente rigidez la cual lr4 
anclada a una eatruotura (42) que va soportada por el oubo 
del elevador o el cuarto de m4quinas . 

Las oadenas (3) despuSs • de dar vuelta so&re la 
catarina tractora ,4, con un *ngulo aproxlmadamente de 270 
corren sobre una aegunda catarina deflectora (10) que a au 
vez va montada aobre una flecha (U) que qira entre doa 
chu^ceraa laterales (12). Una vez que las cadenas .paaan 
sobre esta. catarina dcflectora contin^an .u trayector.a 
vertical deacendente para ser accpladas al contrapeao ,13) 
que corre verticalmente e„ la parte posterior de la cabina 
del elevador. El contrapeso tiene una ,asa equivalente al 
100% de la a«aa de la cabina mas el 50% de la masa de la 
carqa que ae pretende transporter, con lo que se logra que 
loa consmnoa de energia para su.=ir la cabina totalmente 
cargada o para bajarla sin carga alguna sean equivalentes; 
siendo eataa laa oondicionea de carga .uixima a las cuales 
eatarin so-etldos loa elea^ntoa de tracci6n y motrices del 
elevador. Bajo eatas condiciones se optimiza en forn^ muy 
i„»ortante el tamflc de loa equipoa notrices, toda vez que 
OnioaMente eatarin calculados para el 50» de la carga .naxxma 
a elevar o a bajar en cualquiera de loa novimlentos de 
ascenao o descenso. El contrapeso en forma similar a la 
cabina, se encuentra gulado verticalmente por dos rieles (14) 
sobre los cuales se dealizan laa correderas o las rodajas de 
alineamiento comunes en estos cases. 
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En la parte inferior del contrapeso se encuentran 
dos cadenas descendentes (15) que corren verticalmente para 
gl„r alrededor de una tercera oatarina de tensi6n (16, que 
!e encuentra aooplada fir»e.ente a una flecha (17, y dos 
ch^aceras ,18) las cuales van firmemente •-^^<'" 
eatrucura ,43, que va anclada al piso de la fosa del 
elevador. Ona vez que dicha= cadenas ,15, dan la vuelta 
ededor de la polea tensora 3u.en en un *n,u o d 
,p„Kinada.ente 45= a una se,unda polea 
e„ .or^ Similar va fir.e„ente acoplada a - 
,ira en .edlo de dos =hu»aceras horx.ontales ,21 y q 
ta»bl.n eat»n nr«e„ente ancladas . al piso de 
elevador. A partir de este .o„ento lae cadenas ,15, uben 
vertical^ente hasta ser fir„e.ente acopladas a la parte 
inferior del marco de seguridad ,44, de la cabina ,1,. 

De esta forma la oabina ,1,, la cadena tractora 
,3,, el contrapeso ,13), la cadena de retorno ,15, y 
„„eva.ente la cabina ,1). forman u„ 
. desli«nte no el.stico, logrando con esto una absolute 
precisian en sus „ovin^ento3 relatives y J^^^' 
ecuilibrio entre las masas de las cargas de la cab.na nis la 
carga a levantar y la carga del contrapeso. 

.5 La catarina tractora ,4, al ser de menor ditaetro 

■ ,„e las poleas tractoras para cables 'J^^^^^ 
el mantener velocidades angulares mayores en la flecha 
salida. del reductor de velooidad, con lo .ue se reguxeren 
menores relaclones de velocidad en el reductor ,8,, 
30 proporciontadole una a^yor eficiencla al mismo, por lo que en 
este case results n>is adecuado la selecci6n de reductores de 
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velooldad tipo planetario que los reductores de velocidad 
tipo haliooidal usados tradicionalmente, incrementando la 
eficiencia en factores que superan el 15% contra estos 
Utimos, Asi tand=i*n tiene la ventaja de que los xeductores 
de tipo planetario pueden transrdtir torques 
proporcionalmente superiores comparados por los reductores 
helicoidales, y permiten factores de sobrecarga 
si,nificativamente mis altos. I.a eftciencia del tipo de 
reductores planetarios, por lo general es superior al 95%, 
siendo istos de un tamafio compacto y no requiriendo por lo 
general mantenimiento, tods vez que no existen • elementos 
sujetos a friccidn como en el caso de los reductores 
helicoideles. Los reductores tipo planetario son reversible, 
y por lo general son de alta precisi6n sin juego angular (cero 
bacJclasW. El diseJlo inherente de las catarinas para ser 
acopladas con las cadenas de tracci6n no tiene desli.amiento 
alguno, por lo que no exlste desgaste por fricci6n entre 
estos dos elementos manteniendo durante n4s tiempo sus 
condiciones originales ; 

^ En el presente caso del elevador con. servomotores 

no se requieren los frenos de contra-vuelta de los elevadore. 
tradicionales, que normalmente van ' acoplados al redactor de 
velocidad, teniendo en sustituci6n un freno estatico (25) 

5 acoplado directamente al rotor del servomotor (9). es decir en 
el lado de bajo torque del sistema y que permite por sus 
caracteristicas inherentes, el tener una mejor coordinaci6n 
en el proceso de frenado y liberaci6n que actda en solo 
■ cuesti6n de milisegundos. Asimismo los servomotores al 

JO entrar de condici6n de falla o falta de energia pueden ser 
programados para que sus embobinados entren en corto 
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circuito, permitiendo que la carga se deslice muy suavemente 

en forma controlada de tal manera que no. se visualizan 
impactos de la cabina en la parte superior o contra el foso 
del elevador per sobrevelocidad. Asiinismo las 

caracteristicas de los propios servomotores les permiten 
mantener una posici6n est^^tica de rotor bloqueado, para las 
diferentes paradas de la cabina del elevador con una 
capacidad aun superior a la que normalmente se obtienen con 
los frenos de contravuelt^ de los elevadores tradicionales. 

. LOS servomotores que- normalmente han sido disefiados 
• como equipos motrices para procesos altamente repetitivos 
tienen las siguientes ventajas que los diferencian de los 
.otores elfectricos tradicionales de los elevadores: se 
encuentran disefiados y fabricados para una gran cantxdad de 
arranques y paros sin que los estatores fallen per 
sobrecalentamiento; a pesar de que son de armazones m^s 
compactos, est^n fabricados con materiales que permiten una 
mayor disipaci6n de calor; los embobinados se encuentran 
fabricados con alambres xaas delgados y en mucho mayor ntoero 
que los motores tradicionales teriiendo una mayor densidad de 
corriente; los imanes permanentes son muy potentes lo que les 
permite desarrollar potencias relativamente altas en 
armazones relativamente pequenos; son de frecuencia, voltage, 
torque y amperaje programable por lo que su desempefio es 
totalmente predecible teniendo acoplado en el extreme 
posterior de la flecha del rotor un codificador que nos 
permite retroalimentar todos estos parametros al servo 
amplificador que le envia la corriente de potencia y de 
control en forma programada atendiendo a las senales del 
controlador del servomotor. No se proporcionan mas detalles 
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en la descripci6n de esta patents relativa a los aervomototes 
toda vez que estoa son de uso comta en la industria. 

Los controles deX elevador , se encoentran 
ccnstituidos cono aparecen en la figure Ho. 3 y se encuentran 
basioamente constituidcs per los siguientes elementos: un 
controlador 16gico p.ogramable (PLC, (22), en donde res.de el 
progra^a de la 16gica de control y opera=i6n del -^^^^^^ 
,ue tiene con,o funci6n el registrar los comandos de llamad. 
de la cabina del elevador (23,, bien sea de cualquiera de los 
pisos (24, a los cuales se pretende dar servicio, en donde se 
encuentran las botoneras de subida o de bajada, asi conu> los 
comandos de -la botonera de la cabina del elevador para sub.r 
o bajar al ser presionados por el operador o los pasa.eros. 
Asi misno el '(PLC, (22, acumula las llamadas en cola de 
eapera de .nanera seouenoial cuando . el elevador se encuentra 
en operaci6n. Los programas 16gicos de control son s.nalares 
a los usado. en los circuitos integrados con 
microprocesadore, tradlcionales de oualquier tipo de elevador 
por lo que no abundar^ en este punto y solo har^ referencra 
en el sentido de .que el controlador 16glco programable (PLC, 
tiene la capaoidad de sustituir a los controladores 
tradlcionales de elevadores en forma por dem^s confrable y 
con Mayorea potenciales de uso por sus caracterlstrcas 
25 universales oomo elemento de control de cualquier txpo de 
proceso. El controlador 16gico programable tiene capacxdad 
de recibir seflales anal6gioas y digitales de acuerdo a las 
necesidades de cada caso y enviar las seflales de . sallda en 
cualquiera de los dos sisten«s hacia los elementos motrices 

30 del elevador. 

conectado con el control 16glco del progranador 
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logico de control (PLC), se encuentra el controlador de 
movimientos del servomotor (26) , el cual envia las sefiales de 
arranque al . servoamplificador (27) que es el aparato que le 
suministra la potencia al servomotor, misma que ha sido 
programada, de forma tal que • se estal^lezcan los tiempos o 
ciclos de aceleraci6n, velocidad mSxiina, torque y las 
condiciones de posici6n en donde inioian y terminan las 
aceleraciones y desaceleraciones asi como el paro; todo esto 
con la retroalimentaci6n del codificador (28) montado en la 
flecha del rotor del servomotor.. Por lo tanto se obtiene un 
lazo cerrado de aliment aci6n y retroalimentaci6n, que nos 
permite establecer y conocer. el " comportamiento real del 
sistema. En este sentido el sistema de desplazamiento 
vertical queda regido por coordenadas verticales de posicx6n 
relativa de la cadena que a trav6s de las cpnversiones 
adecuadas por el radio de la catarina y de la relaci6n de 
transmisi6n del reductor de velocidad, se obtiene la 
conversi6n de coordenadas a pulsos del codificador para su 
adecuada programaci6n . ■ Como se puede apreciar ya resultan 
innecesarios los sensores externos tanto inductivos como 
meci^nicos u 6pticos toda vez que . las posiciones se logran a 
trav6s de la contabilidad de pulsos registrados en el 
codificador .del servomotor. Solo se recomendarian sensores 
externos de sobrecarrera en la parte superior e inferior del 
cubo del elevador con el prop6sito de no depender de un solo 
sistema para la seguridad del elevador. Finalmente el uso de 
los controladores l6gicos programables nos permiten la 
posibilidad de incrementar la conf iabilidad en terminos de 
seguridad conectando dos PLC en paralelo es decir en 
redundancia. En el caso de elevadores con dos o mis 
servomotores tambi^n se incrementa la confiabilidad, ya que 
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cada. servomotor cuenta con su propio codificador y per lo 
tanto se obtienen sefiales de retroalimentacion en paralelo. 
La actual tecnologia en comunicaciones permite a los PLC 
conectarse en redes abiertas con sistemas de monitoreo y 
5 adquisician de datos que posibilita- la elaboraci6n de 
diagnosticos y la ccmunicaci6n con sistemas de administraci6n 
de edificios inteligentes . 

KrnnTiT.TnAD EN REFg REMCIA A lA FIG. N° 4 , 

10 . Esta modalidad tiene la ventaja de tener .dos 

sistemas de traccion, con lo que se logra un respaldo de 
operaci6n que le permite una mayor seguridad y 
disponibilidad. 

15 ■ El elevador de pas.jeros o carga con b«e al uso de 

cadenas, contrapesoa y aervcmotores de ■ eata invencl6n se 
encuentra referido a L.S FIGURAS Ho. 4 y 6, y — " ^" 
siguientea partes: Ona cabina del elevador (1) oonst.tu.da 
per una plataforma y un -na.co de seguridad de tipo 
20 estructural ,44), en cuya parte superior serin aoopladas dos 
juegos de cadenas de tracci6n (31, colocadas en los. extremes 
del puente del marco de seguridad (44) . Las parades de la 
cablna del elevador no se Questran en la figure con el 
propasito de mostrar los elementos que quedarian detris de 
25 ella. La cabina del- elevador asciende y ^esciende 
deslizindose vertic.lnente sobre unos rieles laterales <2) 
sobre los que corren cuatro .apatas deslizantes^ o guias de 
rodajas (no mostradas en los dibujos), que van 
atornilladas a los cuatro vertices del narco de seguridad 
30 (44) de la cabina del elevador (1) . 
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En el puente superior del marco de seguridad (44) 
del elevador se encuentran conectadas . dos pares de dos 
cadenas paralelas de eslabones da acero (3) que sustltuyen a 
los tradicionales cables tractores de aoero de los 
5 elevadores. Dlchas cadenas tlenen la ventaja de tener un 
radio de doblez muoho mis reducido ' que el que se usa 
normalmente para los cables de acero de tracci6n, aden^s de 
que tienen coeficientes de estiramiento inferlores a los 
normalmente encontrados en los cables de acero, asi tambiin 
li. proporcionan coeficientes de seguridad superiores. Las 
cadenas suben hasta dos catarinas (4) de traccl6n que se 
encuentran montadas cada una sobre una flecha horizontal (5) 
y dos chumaceras (6) en sus extremes. Las catarinas van 
fljamente acopl.das a la flecha de tra=ci6n mediante cuflas o 
15 cualquier otro aditamento que no permita el desllzamiento con 
• las flechas tractoras. En un extreme de ■ la flecha tractora, 
4sta se acopla a dos reductores de velocidad mediante dos . 
copies (7, que tienen el objetivo de absorber cualqurer 
desalineamiento lineal o angular con la flecha de sal.da 
20 los reductores de velocidad <8) . Acoplado directamente a 
cada reductor de velocidad (8) que son de tipo planetario, 
van dos servomotores (9), que representan en conjunto la 
parte motriz de todo el elevador. Todo este conjunto deber4 
ir montado sobre dos places bases (41) que tengan suficiente 
25 rlgidei las cuales irSn andadas a una estructura (42) que va 
soportada per el cube del elevador o el cuarto de miquinas . 

I,as cadenas (3) despu^s de dar vuelta 
catarinas tractoras (4) con un .ngulo aproximadamente de 270 
30 corren sobre dis' catarinas deflectoras (10, que a su v z van 
montadas sobre dos flechas ,11. que giran entre 
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chumaceras laterales (12) cada una. Una vez que las cadenas 
pasan sobre estas catarinas deflectoras contintian sua 
trayectorias verticales descendentes para ser acopladas a dos 
contrapesos (13) que corren verticalmente en la parte lateral 
a cada extreme de la cabina del elevador. Los contrapesos 
tienen en total una masa equivalents al 100% de la masa de la 
cabina roAs el 50% de la masa de la carga maxima que • se 
pretehde transportar, con lo que se logra que los consumos de 
energia. para subir— Ia"abina totalmente cargada o para 
bajarla sin- carga alguna sean equivalentes; siendb estas las 
condiciones de carga maxima a las cuales estar^n sometidos 
los elementos de " tracci6n y motrices del elevador. Bajo 
estas condiciones se optimiza en forma may importante el 
tamafio de los ec^uipos motrices, toda vez que tinicamente 
estaran calculados . para el 50% de la carga maxima a elevar o 
a bajar en cUalquiera de los movimientos de ascenso o 
.descenso. El contrapeso en forma similar a la cabina, se 
encuentra guiado verticalmente por dos rieles (14) sobre los 
cuales se deslizan las correderas - o las rodajas de 
alineamiento, comunes en estos cases (no mostradas en LA 
FIGURA 4), que van firmemente atornilladas a las aristas del 
cuerpo de cada contrapeso. 

En la parte inferior de cada uno de los contrapesos 
se encuentra un par de cadenas descendentes (15) que corren 
verticalmente para girar alrededor de dos catarinas 
inferiores de tensi6n (16) que . se encuentran acopladas 
firmemente a. dos flechas (17) y dos chumaceras (18) cada una, 
las cuales van firmemente ancladas a otra estructura (43) que 
va anclada al piso de la fosa del elevador. Una vez que 
dichas cadenas (15) dan la vuelta alrededor de las poleas 
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tensoras suben en un Sngulo de aproximadamente 45" a dos 
•poleas deflectoras inferiores (19),' que en forma similar van 
firmemente acopladas a dos flechas (20) que giran en medio de 
dos chumaceras- horizontales (21) cada una y que tambi^n estan 
5 firmemente ancladas al piso de la fosa del elevador. A 
partir de este momento las cadenas (15) suben verticalmente 
hasta ser firmemente acopladas a la parte inferior del puente 
superior del marco de seguridad (44) de la cabina (1) . 

10 De esta forma la cabina (1), las cadenas tractoras 

(3), los contrapesos (13), las cadenas de retorno (15) y 
nuevamente la cabina (1), forman un circuit© cerrado 
deslizante no elAstico, logrando con esto una absolute 
precisibn en sus movimientos relatives y con un mayor 

15 equilibrio entre las masas de las cargas de la cabina, raSs la 
carga a levantar y.'la carga de los contrapesos. 

Las catarinas tractoras (4) al ser de menor 
dilLmetro que las poleas tractoras para cables tradicionales, 

20 permite el mantener velocidades angulares mayores en la 
f lecha de salida del reductor de velocidad, con lo que se 
requieren menores relaciones de velocidad en los reductores 
(8), proporciondndole una mayor eficiencia al mismo, por lo 
que en este caso resulta mks adecuada la selecci6n de 

25 reductores de velocidad tipo planetario que los reductores de 
velocidad tipo helicoidal usados tradicionalmente, 
incrementando la eficiencia en factores que superan el 15% 
contra estos dltimos. Asi tambi6n tiene la ventaja de que 
. los reductores de tipo planetario pueden transmitir torques 

30 proporcionalmente superiores comparados por los . reductores 
helicoidales, y permiten factores de sobrecarga 
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significativamente mas altos. La eficiencia del tipo de 

reductores planetarios, por lo general es superior al 95%, 
siendo 6stos de un tamano compacto y no requiriendo por lo 
general mantenimiento, toda vez qujs no existen elementos 
sujetos a friccion como en el caso de los reductores 
helicoidales. Los reductores tipo planetario son reversibles 
y por lo general son de alta pre-cisi6n sin juego angular 
(cero backlash). El disefio inherente de • las catarinas para, 
ser acopladas con las cadenas de tracci6n no tiene 
deslizamiento alguno, por lo que no existe desgaste por 
friccidn entre estos dos elementos manteniendo durante mas 
tiempo sus condiciones originales. 

En el presente caso del elevador con servomotores 
no se requiejren los f renos de contra-vuelta de los elevadores 
tradicionales, que normalmente van acoplados al reductpr , de 
velocidad, teniendo en sustitucibn un freno est&tico (25) 
acoplado directamente al rotor del servomotor (9), es decir, 
en el lado de bajo torque del sistema y que permite por sus 
caracteristicas inherentes tener una mejor coordinaci6n en el 
proceso de frenado y liberacidn que actua en solo cuesti6n de 
railisegundos. Asimismo los servomotores al entrar en 
condici6n de falla o. falta de energia pueden ser programados 
para que sus embobinados entren en corto circuit©, 
permitiendo que la carga se deslice muy suavemente en forma 
controlada de tal manera que no se visualizan impactos de la 
cabina en la parte superior o contra el foso del elevador por 
sobrevelocidad. Asimismo las caracteristicas de los propios 
servomotores les permiten mantener una posici6n estatica de 
rotor bloqueado', para las diferentes paradas de la cabina del 
elevador con una capacidad aiin superior a la que normalmente 



se obtienen con los frenos de contravuelta de los elevadores 
tradicionales . 



Los servomotores que normalmente han sido diseflados 
5 como equipos motrices para procesos altamente repetitivos 
tienen las siguientes ventajas que los diferencian de los 
motores el6ctricos tradicionales de los elevadores: se 
encuentran disenados y fabricados para una gran cantidad de 
arranques y paros sin que los estatores fallen por" 
10 sobrecalentamiento; a pesar de que son de armazones mas 
compactosv estan fabricados con materiales que permiten una 
mayor disipaci6n de calor; los embobinados se encuentran 
fabricados con alambres mas delgados y en mucho mayor nfimero 
que los motores tradicionales teniendo una mayor densidad de 
15 corriente; los magnetos permanentes son muy potentes lo que 
les permite desarrollar potencias relativamente altas en 
armazones relativamente pequenos; son de frecuencia, voltaje, 
torque y amperaje programable por lo que su- desempefio es •• 
totalmente predecible teniendo acoplado en el extreme 
20 posterior de la flecha del rotor un codificador que nos 
permite retroalimentar todos estos parametros al servo- 
amplificador que le envia la. corriente de potencia y de 
control en forma programada^'atendiendo a las senales del 
controlador del servomotor. No se proporcionan mas detalles 
25 en ia descripci6n de esta patente relativa a los servomotores 
toda vez que estos son de uso comVin en la industria. 

. LOS controles del elevador se encuentran 
constituidos como aparecen en LA FIGURA No. 6 y se encuentran 
30 bi^sicamente constituidos por los siguientes elementos: un 
controlador 16gico programable (PLC) (22), en donde reside el 
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programa de la 16gica de control y operaci6n del elevador y 
que tiene como funci6n el registrar los comandos de llamada 
de la cabina del elevador (23), bien sea de cualquiera de los 
pisos (24) a los cuales se pretende dar servicio, en donde se 
encuentran.las botoneras de subida o de bajada, asi como los 
comandos de la botonera de la cabina del elevador ' para subir 
o bajar al ser presionados por el operador o los pasajeros. 
Asi mismo el' controlador 16gico programable (PLC) (22) 
acumula las llamadas en cola de espera de manera secuencial 
cuando el elevador se encuentra en operaci6n. Los programas 
16gicos de control son similares a los usados en los 
circuitos integrados con microprocesadores tradicionales de 
cualquier tipo de elevador per lo que no abundar6 en este 
punto y solo har6 referenda en el sentido de que el PLC 
tiene la capacidad de" sustituir a los controladores 
tradicionales de elevadores en forma por dem^s • conf iable y 
con mayores potenciales de uso por sus caracteristicas 
universales como elemento de control de cualquier tipo de 
proceso. El controlador 16gico programable tiene capacidad 
de recibir senales analdgicas y digitales de acuerdo 'a las 
necesidades de cada caso y enviar las seftales de salida en 
cualquiera de los dos sistemas hacia los elementos motrices 
del elevador. 



Conectada con el control 16gico del programador 
16gico de control (PLC) , se encuentra el controlador maestro 
de movimientos del servomotor (26) que se comunica y comanda 
en paralelo al controlador esclavo- (28), el cual envia las 
.seflales de arranque al servoamplif icador (27) y (29) que son 
los aparatos que le suministran la potencia a los 
servomotores, misma que ha sido programada para que trabajen 



en sincronia, de forma tal que se establezcan los tiempos o 
clelos de aceleraci6n, velooidad maxima, torque y laa 
condlclones de posicl6n en donde inician y terminan las 
aceleraclones y desaceleraciones asi como el paro; todo esto 
5 con la retroallmentaciin de los codif Icadores (28) montados 
en la flecha del rotor de cada servomotor. Por lo tanto se 
obtiene un lazo cerrado de alimentaoi6n y retroalimentaoi6n, 
que nos permite establecer y conocer el eonportamiento real 
del sistema. En este sentido, el sistema de despla«miento 
10 vertical queda reqido por coordenadas verticales de posic:L6n 
- .relativa de las cade.nas, que- a trav»s de las conversiones 
adecuadas, por el radio de las oatarinas y de la relaci6n de 
transmisl6n de los reduotores de velocidad, se obtiene la 
oonversl6n de qoordenadas a pulsos de los codif ioadores, para 
15 su adecuada p^,.ramaci6n. Como se puede apreciar ya resultan 
inneoesarios los ' sensores externos tanto inductivos como 
mecnicos u 6pticos tradicionales toda vez que las posxciones 
se logran a travis de la contabilidad de pulsos req.strados 
■ en el oodiflcador del servomotor maestro, con una redundancra 
20 del codificador esclavo. Solo se recomendarian sensores 
externos de sobrecarrera en la parte superior e inferior del 
cubo del elevador con el prop6sito de no depender de un solo 
Sistema para la seguridad del elevador. rinalmente el uso de 
los controladores 16glcos programables nos permute la 
as posibilidad de incrementar la confiabilidad en to™ de 
seguridad conectando dos PLC en paralelo " /^^^ 
redundancia. Sn el caso de elevadores con dos o .as 
• servomotores tambi.n se incrementa la conf iab.l.dad ya que 
cada servomotor cuenta con su propio codlticador y Por l° 
V... „»n seflales de retroalimentacl6n en paralelo. 
30 tanto se obtienen seflales ae . lo, plc 

.a actual tecnplogia en comunicaciones permite a 
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conectarse en redes abiertas con sistemas de monitoreo y- 
adquisici6n de datos que posibilita la elaboraci6n de 
diagn6sticos y la comunicaci6n con sistemas de administracidn 
de edificios inteligentes: 

M ODALIDAD EN REFERENCIA A lA FI G. N" S 
Esta modalidad tiene la ventaja de tener cuatro 
reductores de velocidad y cuatto servomotores, que le 
proporciona al sistema un mayor indice de confiabilidad. en 
virtud de que podria operar con uno o dos equipos 
desconectados (uno por lado) a la mitad de la velocidad, 
• adem&s de permitir la seleccidn de equipos de tracci6n mks 
pequeflos, dentro del rango comercial. 

El .elevador de pasajeros o carga con base al uso de 
cadenas, 2 contrapesos y 4 servomotores con reductores (dos 
superiores que jalan a la cabina del elevador y dos 
infferiores que jalan a los contrapesos) se encuentra referido 
a LAS FIGURAS No. 5 y 7, y consta de las siguientes partes: 
Una cabina del elevador (1) constituida por una plataforma y 
un marco de seguridad de tipo estructural (44), en cuya parte 
super ibr ser&n acoplados dos juegos de cadenas de tracci6n 
(3), colocados en los extremos del puente del marco de 
seguridad (44) . Las paredes de la cabina del elevador no se 
muestran en la figura con el prop6sito de mostrar los 
elementos que quedarian detrSs de ella. La cabina del 
elevador asciende y desciende, deslizSndose verticalmente 
sobre unos rieles laterales (2) sobre los que corren cuatro 
zapatas deslizantes o guias de rodajas (no mostradas en los 
) dibujos), que van firmemente atornilladas a los cuatro 
vertices del marco de seguridad (44) de la cabina del 
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elevador (1) . 

En el puente superior del marco de seguridad (44) 
del elevador se encuentran conectadas dos pares de dos 
cadenas paralelas de eslabones de acero (3) que sustituyen a 
los tradicionales cables tractores de acero de los 
elevadores. Dichas cadenas tienen la ventaja de tener un 
radio de doblez mucho m^s reducido que el que usa nprmalmente 
para los cables de acero de tracci6n, adem^s de que tienen 
coeficientes de estiramiento inferiores a los normalmente 
encontrados en los cables de acero,. asi tambien proporcionan 
coeficientes de seguridad superiores. Las cadenas suben hasta 
dos catarinas superiores (4) de tracci6n que se encuentran 
montadas cada una sobre una flecha horizontal (5) y dos 
chumaceras.: (6) en sus extremos . Las catarinas van fijamente" 
acopladas a la flecha de tracci6n mediante cunas o cualquier 
otro aditamento que no permita el deslizamiento con las 
flechas tractoras. En un extremo de la flecha tractora, 65ta 
• se acopla a dos reductores de velocidad mediante dos copies 
(7) que tienen el objetivo de absorber cualquier 
desalineamiento lineal o angular con la flecha de salida de 
■ los reductores de velocidad (8). Acoplado direct amente a 
cada reductor de ^^elocidad (8) que son de tipo planetario, 
van dos servomotores (9), que representan en conjunto la 
parte motriz de todo el elevador. Todo este conjunto deberS 
ir montado sobre dos placas bases (41) que tengan suficiente 
rigidez las cuales ir^n ancladas a una estructura (42) que va 
soportada por el cubo del elevador o el cuarto de m^quinas . 

Las cadenas (3) despu6s de dar • vuelta sobre las 
catarinas tractoras (4) con un iingulo aproximadamente de 210- 
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corren sobre dos catarinas deflectoras (10) que a su vez van 
montadas sobre dos flechas (11) que giran entre dos 
chumaceras laterales (12) cada una. Una vez que las cadenas 
pasan sobre estas catarinas deflectoras continQan su 
trayectorias verticales descendentes para ser acopladas a dos 
contrapesos (13) que corren verticalmente en la parte lateral 
a cada extreme de la cabina del elevador. Los contrapesos 
tienen en total una masa equivalente al 100% de la masa de la 
cabina mks el 50% de la masa de la carga que se ptetende 
transportar, con lo que se logra que los consumes de energia 
para.subir la cabina totalmente cargada o para bajarla sin 
carga alguna sean equivalentes; siendo estas las condiciones 
de carga maxima a las cuales estar^n sometidos los elementos 
de tracci6n y. motrices del elevador. Bajo estas condiciones 
se optimiza en forma muy importante el tamano de los equipos 
motrices, toda vez que ^inicamente estardh calculados para el 
50% de la carga maxima a elevar o a bajar en cualquiera de 
los movimi^ntos de ascenso o descenso. El contrapeso en 
forma similar a la cabina, " se encuentra guiado verticalmente 
I por dos rieles (14) sobre los cuales se deslizan las 
correderas. o las rodajas de alineamiento (no mostradas en LA 
FIGURA 5), comunes en estos cases, que van firmemente 
atornilladas a las aristas del cuerpo de cada contrapeso. 

5 En la parte inferior de cada uno de los contrapesos 

se encuentra un par de cadenas descendentes (15) que corren 
verticalmente para girar alrededor de dos catarinas (16) de 
traccidn que se encuentran montadas sobre una flecha 
horizontal (17) y juegos de dos chumaceras (18) en los 

0 extremes de cada catarina. Las catarinas van fijamente 
acopladas a la flecha de tracci6n mediante cufias o cualquier 
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otro aditamento que no permita el deslizamiento con las 
flechas tractoras. En un extreme de la flecha tractora, 6sta 
se acopla a dos reductores de velocidad. inferiores mediante 
dos copies (7) que tienen el objetivo de absorber cualquier 

5 desalineamiento lineal o angular con la flecha de salida de 
los reductores de velocidad (8) . Acoplado directamente a 
cada reductor de velocidad (8) que. son de tipo planetario, 
van dos servomotores (9) . Todo este con junto deberS ir 
montado a dos placas bases (41) que tengan suficiente rigidez 

10 las cuales ir^n ancladas a una estructura (43) que va 
anclada al piso de la fosa del elevador. Una vez que dichas 
cadenas (15) dan la vuelta alrededor de las poleas tractoras 
inferiores, suben en un ^ngulo de aproximadamente 45" a dos 
poleas deflectoras inferiores (19), que en forma similar van 

15 firmemente acopladas a dos flechas (20) que giran en medio de 
dos chumaceras horizontales (21) cada una. y que tambien estan 
firmemente ancladas al piso de la fosa del elevador. A 
partir de este memento las cadenas (15) suben verticalmente 
hasta ser firmemente acopladas a la parte inferior del puente 

20 superior del marco de seguridad (44) de la cabina (1). 

De esta forma la cabina (1), las cadenas tractoras 
(3), los contrapesos (13), las cadenas de retorno (15) y 
nuevamente la cabina (1), forman un circuito cerrado 
.25 deslizante no elAstico, logrando con esto una absoluta 
precisidn en sus mo'vimientos relatives y con un mayor 
equilibrio entre las masas de las cargas de la cabina, mas la 
carga a levantar y la carga de los contrapesos. 

30 Las catarinas tractoras (4) y (16) al ser de menor 

diSmetro que las poleas tractoras para cables tradicionales. 
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permite el mantener velocidades angulares mayores en la 
flecha de salida del redactor de velocidad, con lo que se 
requieren menores relaciones de velocidad en los reductores 
(8) , proporcionSndole una. mayor eficiencia al mismo, por" lo 
que en este caso resulta mAs adecuada la selecci6n de 
reductores de velocidad tipo planetario que los reductores de 
velocidad tipo helicoidal usados tradicionalmente, 
incrementando la eficiencia en factores que superan el 15% 
contra estos tiltimos. Asi tambifen tiene la ventaja de que 
los reductores de tipo planetario pueden transmitir torques 
proporcionalmente super lores comparados por los reductores 
helicoidales, y permiten factores de sobrecarga 
significativamente m^s altos. La eficiencia del tipo de 
reductores planetarios, por lo general es superior al 95%, 
siendo 6stos de un tamafib compacto y no requiriendo por lo 
general mantenimiento, toda vez que no existen elementos 
sujetos a friccidn como en el .caso de los reductores 
helicoidales. Los reductores tipo planetario son reversibles 
y por lo general son de alta precisi6n sin juego angular 
(cero jbacJtlash) . El diseflo inlierente de las catarinas para 
ser acopladas con las cadenas de tracci6n no tiene 
deslizamiento alguno, por. lo que no existe desgaste por 
fricci6n entre estos dos elementos manteniendo durante m^s 
tiempo sus condiciones originales . 

En el presente caso del elevador con servomotores 
no se requieren los frenos de contra-vuelta de los elevadores 
tradicionales, que normalmente van • acoplados al reductor de 
velocidad, teniendo en sustituci6n un freno estdtico (25) 
acoplado directamente al rotor del servomotor (9), es decir, 
en el lado de bajo torque del sistema y que permite por sus 
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caracteristicas inherentes, el tener una mejor coordinacion 
en el .proceso de frenado y liberacion que acttia en solo 
cuesti6n de milisegundos.. Asimismo -los servomotores al 
entrar en condici6n -de falla o falta de energia pueden ser 
5 programados para que sus embobinadbs entren en corto 
circuito, perraitiendo que la carga se deslice muy suavemente 
en forma controlada de tal manera que no se visualizan 
impactos de la cabina en la parte superior o contra el foso 
del elevador per sobrevelocidad. Asimismo las 

0. caracteristicas de los propios servomotores les permiten 
.mantener una posici6n estAtica de rotor bloqueado, para las 
diferehtes paradas de la cabina del elevador con una 
capkcidad aiin superior a la que normalmente se obtienen con 
los frenos de contravuelta de los el.evadores tradicionales . 

15. 

Los servomotores que normalmente ban sido diseflados 
como equipos motrices para procesos altamente repetitivos 
. tienen las siguientes ventajas que los diferencian de los 
• motores el6ctricos tradicionales de los elevadores: se 
20 encuentran diseiiados y fabricados para una gran cantidad de 
arranques y paros sin que los estatores fallen por 
sobrecalentamiento; a pesar de que son de armazones mas 
- compactos, estin fabricados con materiales que permiten una 
mayor disipaci6n de calor; los embobinados se encuentran 
25 • fabricados con alambres mas delgados y en mudho mayor ntoero 
que los motores tradicionales teniendo una mayor densidad de 
corriente; los magnetos permanent es son muy potentes lo que 
les permite desarrollar potencias relativamente altas en 
armazones relativamente pequenos; son de frecuencia, voltaje, 
30 torque y amperaje programable por lo que su desempeno es 
totalmente predecible teniendo acoplado en el extreme 
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posterior de la flecha del rotor un codificador que nos 
permite retroalimentar todos estos parSmetros al servo- 
araplificador que le envia la corriente de potencia y de 
control en forma programada atendiendo a las seflales del- 
controlador del servomotor. No se proporcionan mas det&lles 
en la descripcion de esta patente relativa a los servomotores 
toda vez que estos son de uso comiin en la industria. 

Los controles del elevador se encuentran 
constituidos como aparecen en LA FIGURA No. 7 y se encuentran 
b^sicamente constituidos por los siguientes elementos: un 
controlador 16gico programable (PLC) (22), en donde reside el 
programa de la 16gica de control y operacion del elevador y 
que tiene como funcidn el registrar los cbmandos de llamada 
de la cabina del elevador . (23) , bien sea de cualquiera de los 
pisos (24) a los cuales se pretende dar servicio; en donde se 
encuentran las botoneras de subida o de bajada, asi como los 
comandos de la botonera de la cabina del elevador para subir 
o bajar al ser presionados por el operador o los pasajeros. 
Asi mismo el (PLC) (22) acumiila • las llamadas en cola de • 
espera de manera secuencial cuando el elevador se encuentra 
en operaci6n. Los programas logicos de control son similares 
a los usados. en los circuitos integrados con 
microprocesadores tradicionales de cualquier tipo de elevador 
por lo que no abundar^ en este punto y solo har6 referencia 
en el sentido de que el controlador logico programable (PLC) , 
tiene la capacidad de sustituir a los controladores 
tradicionales de elevadores en forma por demks confiable y 
con mayores potenciales de uso por sus caracteristicas 
universales como element© de control de cualquier tipo de 
proceso. El controlador logico programable tiene capacidad 



de recibir seflales analogicas y digitales de acuerdo a las 
necesidades de cada caso y enviar .las senales de salida en 
cualquiera de los dos sistemas hacia los elementos motrices 
del elevador. ■ • 

Conectado con el control logico del programador 
logico de control (PLC), se encuentra el controlador maestro 

de moviitiientos del servomotor (26) que se comunica y comanda 
en paralelo a los controladores esclavos (28), el • cual- envia 
las seftales .de arranque al servo-amplif icador (27) y (30) que 
son los aparatos • que le suministran la potencia a los 
servombtores, misma que ha side programada para que trabajen 
en sincronia, de forma tal que se establezcan los tiempos o 
ciclos de aceleraci6n, velocidad maxima, torque y las 
condiciones de posici6n en donde inician y terminan las 
aceleraciones y desaceleraciones asi comb el paro; todo esto 
con la retroalimentaci6n de los codif icadores (28) montados 
en la flecha del rotor de cada servomotor. Por lo tanto se 
obtiene un lazo cerrado de alimentaci6n y retroalimentacion, 
que nos permite establecer y conocer el comportamientp real 
del sistema. En este sentido el sistema de desplazamiento 
vertical queda regido por coordenadas verticales de posici6n 
relative de las cadenas que a trav6s de las conversiones 
adecuadas por el radio de las catarinas y de la relaci6n de 
transmisi6n de los reductores de velocidad., se obtiene la 

. conversi6n de coordenadas a pulsos de los codif icadores para 
su adecuada programacibn. Como se puede apreciar ya resultan 
innecesarios los sensores externos tanto inductivos como 
mec^nicos u opticos tradicionales toda vez que las posiciones 
se logran a travbs de la contabilidad de pulsos registrados 
en el codificador del servomotor maestro, con una redundancia 
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del codificador esclavo. Solo se recomendarian sensores 
externos de sobrecarrera en la parte superior e inferior del 
cubo del elevador con. el prop6sito de no depender de un solo 
sistema para la seguridad del elevador. Finalmente el uso de 
los controladores logicos programables nos permite la 
posibilidad de incrementar la confiabilidad en t^rminos de 
seguridad conectandd dos PLC en paralelo es decir en 
redundancia. En el case de elevadores con dos o m4s 
servomotores tambifen se incrementa la confiabilidad, ya que 
cada servomotor cuenta con su propio codificador y por lo 
tanto se obtienen sefiales de retroalimentaci6n en paralelo. 
La actual tecnologia en comunicaciones permite a los PLC 
conectarse en redes abiertas con sistemas de monitoreo y 
adquisici6n de ' dates que posibilita la elaboraci6n de 
diagn6sticos y la comunicacidn con sistemas de administracion 
de edificios inteligentes . 



KBiyiMDICACIOiaES 



1.- Elevador para pasajeros o carga en base a 
cadenas, contrapesos, y servomotores del tipo que tiene una 
cabina que es transportada verticalmente, caracterizado 

porque comprende: 

- por lo menos un sistema de tracci6n compuesto de 

un juego de cadenas de tracci6n; 

- un juego de catarinas tractoras montadas sobre 
una flecha que rueda dentro de dos chumaceras y que est4 
conectada mediante un cpple flexible a por lo menos un 
reductor de velocidad tipo planetario al (a los) cuaUes) va 
directamente acoplado por lo menos un servomotor con freno; 

un juego de catajrinas tensoras superiores; 

- por lo menos un contrapeso equivalents al peso 
de la cabina mks la mitad de la . carga maxima que se pretende- 
transportar; 

- un segundo juego de cadenas descendentes que 
conectan a por lo menos un contrapeso con la parte inferior 
de la cabina; 

. - un segundo juego de catarinas tensoras inferiores 
montadas firmemente sobre una flecha que gira en el centro de 
dos chumaceras que van soportadas por una estructura anclada 
a la fosa del elevador; 

- un tercer juego de catarinas tensoras inferiores 
que van montadas sobre una flecha que gira en el centro de 
dos chumaceras que van firmemente ancladas a una estructura 
colocada en el foso del elevador; 

- un sistema de potencia y control constituido por 
un controlador l6gico programable, que recibe las senales 
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provenientes de las botoneras tanto de los pisos del edificio 
donde va a tr aba jar el elevador como de la botonera de la 
cabina del elevador y mediante un programa de operaci6n 
especialmente disenado, ejecuta las ordenes hacia un 
controlador de movimiento de cada servomotor que. con 
parSmetros previamente establecidos ordena a cada servo- 
amplificador mandar la corriente y el voltaje hacia el 
respectivo servomotor y su freno a fin de que 6ste lleve a 
cabo el trabajo previamente preestablecido; 

-tiene ademSs un codificador montado en la flecha 
del respectivo servomotor; el codificador .proporciona los 
pulsos de control y proporciona una retroalimentacion al 
servo-amplificador y finalmente al controlador l6gico 
programable de las funciones realizadas por todo el sistema 
de traccidn. 

2. El elevador de acuerdo con la reivindicaci6n 1, 
caracterizado porque tiene dos reductores y servomotores de 
traccidn superior y acoplados a las catarinas tractoras que 
I jalan hacia arriba la cabina o los contrapesos del elevador, 
teniendo el elevador dos sistem^s de traccidn iddnticos, 
excepto que uno de los controladores de movimiento para los 
servomotores es de tipo maestro y el otro es de tipo esclavo. 

5 3 El elevador de acuerdo con la reivindicaci6n 2, 

caracterizado porque uno de los " sistemas de tracci6n. puede 
ser usado como respaldo del otro, con lo cual se puede operar 
el elevador a<in teniendo un equipo en condici6n de falla, 
solo modificando las velocidades de operaci6n. 

4. El elevador de acuerdo- con la reivindicacidn 1, 
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caracterizado porque tiene cuatro reductores y servomotores 
de traccidn, dos de ellos, superiores y acoplados a las 
primeras catarinas tractoras y los otros dos, inferiores y 
acoplados en segundas catarinas tractoras, que jalan hacia 
arriba o hacia aba jo la cabina- y los contrapesos del • 
elevador, teniendo el elevador cuatro sistemas de traccidn 
id^nticos, excepto que uno de los controladores de movimiento 
para los servomotores es de tipo maestro y los otros tres son 
de tipo esclavo 

5. El elevador de acuerdo con la reivindicaci6n 
4, caracterizado porque dos de los sistemas de traccidn 
pueden ser usados como respaldo de los otros, con lo cual se 
puede operar el elevador aun teniendo uno o hasta dos equipos 
en condici6n de falla, s61o modificando las velocidades de 
operaci6n. 
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B ESPMEN DE lA raVENCION 

Un elevador de pasajeros o carga con base al uso de 
cadenas. contrapesos y servomotores que const ituye una 
versi6n mejorada de los elevadores tradicionales para 
pasajeros o carga, en el cual las mejoras consisten en la 
sustituci6n de los cables de tracci6n • por cadenas de 
traccidn, pero en un circuito cerrado en donde las cadenas 
sirven tanto para jalar la cabina del elevador como para 
jalar hacia abajo tambi6n al contrapeso, con lo que se 
obtiene— un mejor" comportamientd de " este tiltimo y. en 
consecuencia se pueden tener .contrapesos que no solo exceden 
el peso propio de la cabina sino que se pueden considerar 
contrapesos adicionales hasta por el 50 % de la carga- que se 
pretende levantar, sin que exista un problema de tirones 
sobre' las cadenas por motives de la inercia, durante los 
procesos de frenado. Los -equipos motrices de traccion 
utilizados son reductores de yelocidad tipo planetario que 
tienen una mejor eficiencia y exactitud y estin acoplados a 
servomotores que permiten programar con total exactitud las 
caracteristicas de los movimientos que sean requeridos por el 
elevador. El sistema de control, estA constituido por un 
controlador 16gico programable (PLC) y el controlador del 
servomotor que junto con los codif icadores de los 
servomotores prdporcionan el posicionamiento exacto, asi como 
las caracteristicas de velocidad y par que son preprogramados 
en forma 6ptima para tener el mejor comportamiento del 
sistema y obtener las compensaciones que fuesen eventualmente 
necesarias . 
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